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MENETELMA MANTAMOOTTORIN NAKUTUKSEN TUNNISTUSJARJESTEL- 
MAN ASETTAMISEKSI - FORFARANDE for ATT STALLA KNACKING DETEK- 
TERING ARRANGEMANG AV KOLVMOTOR 

Keksinn&n kohteena on patenttivaatimuksen 1 johdanto-osan mukainen menetel- 
ma mantamoottorin nakutuksen tunnistusjarjestelmSn asettamiseksi toimintatilaan 
monisylinterisen polttomoottorin yhteydessa, joka tunnistusjarjestelma kdsittdi al- 
nakin kunkin sylinterin yhteyteen sovitetun anturin ja tahan yhteydessa olevan 
mittauspiirin. 

Nakutus ilmidnd on sinSnsa tunnettu ja haitallinen moottorin toimlnnan ja rakentei- 
den kestavyyden kannalta. Moottorin hdiridttdman toimlnnan kannalta on tarkesa. 
etta moottori kay aslanmukalsesti ilman esimerkiksl vaaraiia tavalla ajoltettua polt- 
toalneen syttymista. 

Nakutuksen tunnlstamiseksi on tunnettua kayttaa sopivia antureita sylinterin yhtey- 
dessa. Esimerkiksl kiihtyvyysantureita voldaan kayttaa tahan taritoitukseen. Naiden 
toiminta perustuu pletsoreslstiiviseen kiteeseen, joka generoi jannltteen dynaaml- 
sen mekaanisen paineen vaikutuksesta. 

Syllntereiden instrumentolnnissa on hankaluutena mm. se. etta antureiden ja kaa- 
pelolnnin ominalsuudet, vaikutukset ja toimintaherkkyys eivat ole aivan samanlaisia 
eri yksilolssa ja tolsaalta kaytSn myota herkkyyden muutosta vol myos tapahtua. 
Main ollen mittauksen luotettavuus voi joskus olla kyseenalainen. Lisaksi jarjestel- 
man kallbrointi on aiemmin vaatinut merklttavaa manuaallsta tyopanosta. 

Kekslnndn taricoituksena onkin aikaansaada meneteima nakutuksen tunnlstusjar- 
jestelman asettamiseksi toimintatilaan. joka minimoi tunnetun tekniikan ongelmia. 
ErityisestI kekslnndn taricoituksena on aikaansaada meneteima nakutuksen tun- 
nistusjarjestelman asettamiseksi toimintatilaan, jolla mm. antureiden yksildllisien 
erojen aiheuttaman ongelmat voldaan minimoida. 
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KeksinnOn mukaisessa meneteimassa erityisesti otto-prosessia soveltavan mSn- 
tSmoottorin nakutuksen tunnistusjSrjestelman asettamiseksi toimintatilaan monisy- 
linterisen polttomoottorin yhteydessS, joka tunnistusjarjestelma kasittda ainakin 

5 kunkin sylinterin yhteyteen sovitetun anturin ja tahSn yhteydessa olevan mittauspii- 
rin, moottoria ajetaan tietylla kuormalla, joka on alle tayden kuorman, ja samalla 
asetetaan kunkin eri anturin ulostulosignaali tiettyjen ennalta maarattyjen raja- 
arvojen valiin saatamalla yhta tai useampaa mittauspiirin saatosuuretta. Taman jal- 
keen kunkin eri sylinterin mainittu ainakin yhden tai useamman sa3tdsuureen arvo 

10 tallennetaan tunnistusjarjestelmaSn. Normaalissa kaytdssa ajetaan moottoria ja 
kaytetdan nakutuksen tunnistusjarjestelmassa kunkin sylinterin osalta mainittua 
yhta tai useampaa tunnistusjdrjestelmdan tallennettua sddtOsuureen arvoa. 

Eduliisesti keksinndn mukaisessa meneteimassa kunkin eri anturin mittauspiirin 
15 ulostulo asetetaan samalle tasolle sdatamdila kunkin sylinterin anturin mittauspiirin 
vahvistuskerrointa kerrallaan. 

LisSksi menetelmassS mSaritetaan kunkin anturin ulostulosta keskiarvotietoa, jota 
venrataan ennalta asetettuun ulostulon tavoitearvoon, ja kunkin sylinterin anturin 
20 mittauspiirin vahvistusta saadetaSn siten, etta maaritetty keskiarvotieto on likimain 
ulostulon tavoitearvon suuruinen. Kunkin sylinterin anturin mittauspiirin vahvistuk- 
sen arvo tallennetaan tunnistusjarjestelmaan. 

Nakutuksen tunnistusjarjestelman asettaminen suoritetaan kaynnistyksen ja/tai 
25 kuormittamisen yhteydessa. 

KeksintoS selostetaan seuraavassa esimerkin omaisesti viitaten oheisiin piirustuk- 
siin, 

jossa kuvio 1 esittaa kaaviollisesti keksinn&n mukaista menetelmad soveltavaa 
30 mantamoottoria, ja 

kuvio 2 esittda kaaviollisesti keksinnOn mukaisen menetelmdn nakutuksen tunnis- 
tusjarjestelmSn asetustapahtumaa. 
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Keksinnon mukaista menetelmaa soveltavaa moottoria on kuviossa 1 esitetty viite- 
numerolla 7. Moottori voi olla sinansS tunnettu otto*moottori. Moottorin 7 sylinterin 
9 puristustilavuuden yhteydessd on kiihtyvyysanturi 8. Kiihtyvyysanturi on edelleen 
yhteydessa mittausplirlin 1 1 , joka kasittas vSlineet kiihtyvyysanturin signaalin ka- 
sittelemiseksi seka on yhteydessa muihin moottorin toimintaa valvoviin ja ohjaaviin 
jarjestelmiin ainakin siten, etta siita lahtee ulospain ainakin yksi ulostulo 11.1. Ku- 
viossa on esitetty vain yksi sylinteri, mutta on selvaa, etta keksinto on nimenomaan 
tarkoitettu monisylinterisiin moottoreihin. Talloin kunkin sylinterin yhteydessa on 
anturi 8 ja siihen liittyva mittauspiiri 11. Mittauspiiri 11 on tassS selvyyden vuoksi 
esitetty erillisena komponenttina, mutta se voi oiia myos dsa moottorin muuta ohja- 
usjarjestelmda. Se voi olla my5s integroituneena anturiin 8. 

Keksinndn mukainen nakutuksen tunnistusjarjestelman asetustapahtuma sijoittuu 
sellaiseen moottorin ajotilanteeseen, jossa on varmaa, etta nakutusta ei tapahdu. 
Edullisesti tSna aikana moottoria kaytetaan vakiokuormalla, jolloin palotilan olo- 
suhteet pysyvSt myOs likimain vakiona. Sopiva kuorma on noin 50-80% moottorin 
makslmikuonnasta. TunnistusjSrjestelmd k^sittaa kunkin moottorin sylinterin yh- 
teyteen sovitetun seilaisen anturin (8), jonka mittaussuureella on riippuvuus suhde 
moottorin nakutuksen kanssa. Tallaisena voidaan kayttaa edullisesti esimerkiksl 
kiihtyvyysanturia. Moottorin kaydessa anturit antavat tunnistusjarjesteimalie sig- 
naalia, jonka amplitudi on riippuvainen nakutuksen voimakkuudesta. Kuviossa on 
esitetty viitenumeroilla 1 ja 2 esimerkinomaisesti kahden sylinterin anturin antamaa 
signaalina keksinnSn mukaisen menetelman aikana. Anturin vahvistuksen voimak- 
kuutta kuvataan kayrilla 5 ja 6, kSyra 5 ku vaa anturin 2, ja kayra 6 anturin 1 vah- 
vistusta. Menetelmassa on maaratty tietty ikkuna 3,4 anturin signaalin rajoiksi. 
Moottorin kaydessa vakiokuormalla asetetaan ensin ensimmaisen sylinterin antu- 
rin 1 vahvistus 6 sellaiseksi, etta signaali on ikkunan 3, 4 sisSpuolella. TSmSn jdl- 
keen toisen sylinterin anturin 2 vahvistus 5 muutetaan sellaiseksi, etta tamankin 
signaali on ikkunan 3, 4 sisapuolella. 
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Vastaavalla tavalla tunnistusjdrjestelmS kay ISvitse kaikkien sylintereiden anturei- 
den vahvistuksen ja asettaa niiden voimakkuuden seltatseksi, etta anturin signaalin 
taso on ikkunan 3. 4 sisSlia. Tamdn jglkeen kaikkien anturelden antama signaali on 
toisiaan vastaavalla tasolla ja moottoria voidaan ajaa olosuhteiden vaatimalla ta- 
valla. Normaalissa kaytdssa nakutuksen tunnistusjSrjestelma (10) tunnistaa ep3- 
nomnaalin nakutuksen tason ja paikallistaa myos sylinterin, jossa ongelma esiintyy. 

Keksinto ei ole rajoitettu esitettyyn sovellusmuotoon, vaan useita muunnelmia on 
ajateltavissa oheisten patenttivaatimusten puitteissa. 
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PATENTTIVAATIMUKSET 



1. Menetelma mdntamoottorin (7) nakutuksen tunnistusjarjestelman (10) asettami- 
seksi toimintatilaan monisylinterisen moottorin yhteydessa, joka tunnistusjarjestel- 

5 ma kasittaa ainakin kunkin sylinterin (9) yhteyteen sovitetun anturin (8) ja tahan 
yhteydessa olevan mittauspiirin (11), tunnettu siita, etta menetelmassa 

- moottoria (7) ajetaan tietylla kuormalla, joka on alle tSyden kuorman 

- asetetaan kunkin eri anturin (8) ulostulosignaali (1, 2, 11.1) tiettyjen ennalta 
maarattyjen raja-arvojen (3, 4) valiin saatamalla yhta tai useampaa mittauspiirin 

10 (6) sSatdsuuretta (5,6). 

- tallennetaan kunkin eri sylinterin (9) mainittu ainakin yliden tai useamman saa- 
tosuureen arvo tunnistusjarjestelmaan (10), 

- nonnaalissa kdytdssa ajetaan moottoria (7) ja kdytetdan nakutuksen tunnistus- 
jaijestelmassa (10) kunkin sylinterin (9) osaita mainittua yhta tai useampaa tun- 

1 5 nistusjarjestelmaan tallennettua sdatOsuureen arvoa. 

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta menetelmassa 
kunkin eri anturin (8) mittauspiirin (11) ulostulosignaali (1,2, 11.1) asetetaan sa- 
malle tasolie saatamalla kunkin sylinterin anturin mittauspiirin (6) vahvistusker- 

20 rointa kerrallaan. 

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu siita, etta menetelmassa 
kunkin anturin (8) ulostulosta (11.1) maaritetaan keskiarvotietoa, jota verrataan 
ulostulon tavoitearvoon, ja kunkin sylinterin anturin mittauspiirin vahvistusta saa- 

25 detaan siten, etta maaritetty keskiarvotieto ulostulon tavoitearvon suuruinen. 



4. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelma, tunnettu siita, ettd 
kunkin sylinterin anturin mittauspiirin (11) vahvistuksen arvo tallennetaan tunnis- 
tusjarjestelmaan kaytettavaksi nakutuksen tunnistamiseksi nakutuksen tunnistus- 
30 jarjestelman avulla moottorin (7) nomiaalin kaytfin aikana. 



6 1831 Fl 

2002-09-10 

5. Jonkin edellisen patenttivaatimuksen mukainen menetelmd, tunnettu siita, etta 
nakutuksen tunnistusjarjestelman (11) asettaminen suoritetaan kaynnistyksen ja/tai 
kuormittamisen yhteydessa. 

6. Patenttivaatimuksen 5 mukainen menetelma, tunnettu siita, ettS nakutuksen 
tunnistusjarjestelman asettaminen suoritetaan jokaisen kaynnistyksen yhteydessa. 
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(57) TIIVISTELMA 

Menetelma mantdmoottorin (7) nakutuksen tunnistusjarjestelmSn (10) 
asettamiseksi toimintatilaan monisylinterisen moottorin yhteydessa, 
joka tunnistusjarjestelma kasittaa ainakin kunkin sylinterin (9) yhtey- 
teen sovitetun anturin (8) ja tahdn yhteydessd olevan mittauspiirin 
(11), jossa menetelmassa 

- moottoria (7) ajetaan tietylla kuomnalla, joka on alle tayden kuorman 

- asetetaan kunkin eri anturin (8) ulostulosignaali (1, 2, 11.1) tiettyjen 
ennalta maSrattyjen raja-arvojen (3, 4) valiin saatamalla yhta tai use- 
ampaa mittauspiirin (6) saatosuuretta (5,6), 

- tallennetaan kunkin eri sylinterin (9) mainittu ainakin yhden tai use- 
amman sdStdsuureen arvo tunnistusjarjestelmaan (10), 

- nomiaalissa kaytOssd ajetaan moottoria (7) ja kSytetadn nakutuksen 
tunnistus-jdrjestelmassa (10) kunkin sylinterin (9) osaKa mainittua 
yhta tai useampaa tunnistusjarjestelmaan taliennettua saatdsuureen 
arvoa. 
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(Fig. 2) 
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